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Диалоговая модель управления мобильным 
информационным роботом 


Статья описывает диалоговую модель управления мобильным информационным роботом, предназначенным 
для оказания помощи посетителю в поиске магазинов в помещении торгового центра. Проведен анализ 
возможных запросов пользователей и проработана логическая структура диалоговой модели. 


Введение 


Способность вести естественный диалог, перемещаться вместе с посетителем и 
учитывать его предпочтения является основным преимуществом мобильного информа- 
ционного робота. Наиболее актуальным местом применения подобных роботов 
считаются торговые центры, так как покупателям с каждым годом становится все 
сложнее ориентироваться в новых все расширяющихся комплексах, а непривычная 
новизна робота привлекает посетителей, и поэтому его применение в рекламных 
целях весьма эффективно [1]. 

Для пользователей информационный робот является одним из представителей 
торгового центра, поэтому он должен быть дружелюбным, чтобы посетители чув- 
ствовали себя комфортно. Так как люди регулярно посещают торговые центры, то 
роботу необходимо запоминать постоянных посетителей и их предпочтения. Кроме 
того, робот должен вести себя естественно и обладать чувством юмора для привлечения 
посетителей, а также быть в курсе последних важных новостей [1] [2]. В статье опи- 
сывается разработанная диалоговая модель управления информационным роботом в 
торговом центре (ТЦ). 


Диалоговая модель взаимодействия мобильного 
информационного робота с посетителями 


При разработке диалоговой модели учитывалась специфика помещения и возмож- 
ные пожелания пользователей [3]. 

На рис. 1 приведена карта торгового центра [4], для которого создавалась диало- 
говая модель. На карте отмечены все торговые точки, проходы и выходы. С помощью 
этой карты робот может сообщить посетителю местонахождение нужного магазина 
или самого пользователя. Также на карте отмечены цветом различные группы мага- 
зинов, например желтым отмечены кафе, а синим — магазины ювелирных украшений. 
При формировании диалоговой модели были созданы транскрипции названий мага- 
зинов и фирм, наиболее известных пользователям. 

В табл. | представлены некоторые тематические группы магазинов (рестора- 
нов, кафе), использованные при разработке диалоговой модели. 
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Рисунок 1 — Карта торгового центра Мега в С-Пб 


Таблица 1 — Группировка помещений ТЦ по тематическим признакам 


Магазины одежды Рестораны быстрого питания Универсальные магазины 


БИФРИ САБВЭЙ ОБИ 
МАНГО МАКДОНАЛДС ИКЕЯ 
СЕППАЛА СУШИ АШАН 


Рассмотрим разработанную диалоговую модель взаимодействия информационного 
робота с посетителем. Необходимо отметить, что модель взаимодействия должна отве- 
чать таким условиям, как: (1) информативность: предоставленная информация должна 
быть актуальной; (2) естественность: диалог системы с пользователем должен происхо- 
дить на естественном для пользователя языке и не требовать от него каких-либо спе- 
циальных знаний и навыков; (3) лаконичность: количество предоставляемой информации 
должно быть строго таким, какое нужно пользователю в данный момент, и не должно 
содержать лишние или ненужные данные. Разработанная модель взаимодействия осно- 
вывается на использовании речи в качестве главного способа коммуникации, а также 
использовании жестов в качестве вспомогательного [5]. Модель предназначена для 
взаимодействия пользователей с информационным роботом в таких сложных 
условиях, как торговые центры. Робот, находясь в помещении торгового центра, пре- 
доставляет информационные услуги по нахождению нужных магазинов, категорий 
товаров или служебных помещений. 

На первом этапе происходит знакомство пользователя с системой. Информа- 
ционный робот представляется и предлагает перечень услуг, которые он может 
оказать посетителю: указание местоположения магазинов (по названиям), указание 
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магазинов по категориям товаров (например, обувь — названия всех обувных магази- 
нов в данном торговом центре), новости и информация о скидках и акциях, проводи- 
мых в магазинах торгового центра, возможность проводить пользователя в нужную 
ему точку торгового центра. Далее пользователю предлагается выбрать категорию 
услуг и дать задание информационному роботу. После получения задания робот 
приступает к их выполнению. По запросу пользователя он может озвучить запраши- 
ваемую информацию, с помощью аудиовизуального синтеза речи [6]. Если посетитель 
предпочитает визуальное предоставление информации, то информационный робот 
выведет ее на экран в виде фотографии магазина, названия и каталога его продук- 
ции. Аудиовизуальная модель человека может указать требуемое направление 
жестами. Также робот способен проводить посетителя до места назначения по его 
просьбе. После того, как задание выполнено, робот прощается с посетителем и 
переходит в ждущий режим. 

Во время общения роботу необходимо учитывать, что посетители по-разному 
могут задавать одинаковые запросы. При создании модели были выработаны клю- 
чевые фразы и база данных по названиям магазинов, ресторанов, а также услуг, пре- 
доставляемых в торговом центре. На рис. 2 представлена схема обработки ключевых 
фраз и выбора координат объектов из базы ТЦ. 
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Рисунок 2 — Схема обработки запросов пользователя 


Как видно на схеме, ключевая фраза обрабатывается системой распознавания 
речи [7], [8] и формируется запрос к базе данных ТЦ, где происходит поиск среди 
магазинов и услуг. Далее робот предоставляет информацию в виде рисунка карты с 
отмеченным интересующим местом и местонахождением пользователя. Одновре- 
менно с рисунком озвучивается кратчайший путь до места назначения. 


Выводы 


Разработка диалоговых систем является комплексной задачей и при разработке 
структуры диалога, прежде всего, учитываются знания экспертов предметной области. 
При этом не только структура диалога, но и с фразы, задаваемые диалоговой 
системой, должны быть тщательно подобраны, Их6Ы МИБЕить время диалога до 
минимума [9], [10]. Так как цель многих диалоговых ее. — обесдечить пользо- 
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оптимальности стратегии диалога, среднее время успешного взаимодействия, т.е. 
когда пользователь проходит все этапы диалога и по завершению получает необхо- 
димую информацию. 

Разработанная диалоговая система используется в информационном роботе и го- 
товится к тестированию в реальном торговом центре. После чего будут внесены необ- 
ходимые изменения в работу системы на основе предпочтений и отзывов посетителей. 
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Далогова модель керування мобльним 1нформациним роботом 

У статт! описуеться д1алогова модель керування моб1льним 1нформацйним роботом, призначеним для 
надання допомоги вдидувачу в пошуку магазинв у примиценн! торговельного центру. Проведений 
анал!з можливих запитв користувачив 1 напрацьована лог!чна структура далогово1 модел1. 
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